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1. АНОТАЦ1Я (до 5 рядк!в)
(короткий зм&т проекту)

Проект спрямовано на створення методично'!, алгоритм!чно1 та програмно"! бази для
проектування оптимально! конструкцп та ефективно'1 бортовоУ системи керування пбридного
квадрокоптеру з двигуном внутр1шнього згоряння та електричними двиг>рнами.
Квадрокоптер призначено для мон!торингу, гранспортування малих вантаиав та
сшьськогосподарських роб!т. Передбачено створення макетного зразку квадрокоптера.
2. ПРОБЛЕМАТИКА ДОСЛ1ДЖЕННЯ ТА Н АКТУАЛЬШСТЬ (до 10 рядив)
Бурхливий розвпток безтлотноТ ан!ац11 та практичне застосування безтлотних л!тальних
апарат!в (БПЛА) вимагае створення 1хн1х над!йних конструкц!й та систем управлшня и
нав!гащ1. Обмежешсть терм!ну роботи БПЛА з електричними двигунами обумовлюе
необх1дн1сть розробки нових, пбридних апарат!в, що використовують як електричну тягу,
так и двигун внутр!шнього згоряння. Ефективна робота БПЛА вимагае створення надшних
систем управлшня та нав1гац!У та 1'хньо1 розробки безпосередньо для конкретного легального
апарату, що забезпечуе оптимальн! витрати палива, тривал1сть функшонування та
незалежшсть в!д помилок оператору. Це все в комплекс! обумовлюе актуальность роботи з
розробки методу проектування нових БПЛА пбридного типу з спец]ал1зованою системою
управлшня и нав1гацп. .
3. МЕТА ТА ОСНОВЫ! ЗАВДАННЯ (до 10 рядив)



Метою проекту е розробка методу комплексного проектування та створення
пбридного квадрокоптеру 13 термшом польоту до одшеТ години, навантаженням до 10 кг,
який виконуе сво'! функцн за призначенням переважно в автоматично керованому режим!.
Завдання проекту: розробка математично'1 модел! руху пбридного квадрокоптера;
шдвищення точносп бортовоТ нав1гацшно1 системи за рахунок вдосконалення метод1в
кал!брування датчиюв первинно'1 шформаци; розробка алгоритм1в синтезу закотв керування,
яю виртшують задач! злггу та посадки, утримання висотн, руху за маршрутом, повертання у
вихщну точку; розробка методу автоматичного проектування конструкцп лшшки
квадрокоптер1в; розробка програмно-апаратного забезпечення для БПЛА, що
використовуеться для виявлення пожеж.
4. ОЧ1КУВАШ РЕЗУЛЬТАТИ ВИКОНАННЯ ПРОЕКТУ ТА IX НАУКОВА НОВИЗНА
(до 10рядк1в)

Передбачаеться отримати так! результати: опис нового методу автоматичного проектування
конструкцп квадрокоптер!в з! створеними методиками розрахункового анал!зу 1хн1х
елементтв; модельний зразок квадрокоптеру ново! конструкцй; нова математична модель
керованого руху пбридного квадрокоптера у вигляд! комп'ютерно! моделюючо! програми;
нова методика кал!брування датчик!в первинно! 1нформац11 нав1гащйнО1 системи, яка
забезпечуватиме п1двищення точност! керування у загальному випадку та реал!зац!Ю режиму
повернення у вихщну точку польоту при вщсутност! сигнал!в супутникових систем; нов!
методи синтезу алгоритм!в керування пбридним квадрокоптером з урахуванням
оптимального розподшу функцш генерацй' та створення рушшноТ сили за критер!ем витрат
палива.

5. НАУКОВА ТА/АБО ПРАКТИЧНА ЦШШСТЬ РЕЗУЛЬТАТШ (до 10 рядив)
Математична модель керованого руху у вигляд! моделюючого комплексу створюеться

для забезпечення проектування системи керування пбридних квадро ко птер!в та е
уткальною для обраного об'екту. Методика автоматичного проектування для перспективно!
лшшки квадрокоптер!в р1зно'1 вантажопщйомност! дозволить створювати проекти нових
апарат!в. Розроблен! алгоритми керування ДВЗ, на в1дм!ну В1Д юнуючих, базуватимуться на
оптим1защТ критертго витрат палива з метою збшьшення часу польоту. Створена методика
кал!брування датчиюв первинно! шформаци нав1гацшно! системи з використанням
трьохв!сного обертального стола та методи обробки вим1р1в, що базуватимуться на
пор!внянн1 вим!р1в з еталонними значениями та результатах роботи нав1гацшних алгоритм!в,
дозволить скоротити час кал)брування та забезпечити точтсть налаштування моделей.
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